EP 3 041 710 B1

Patent Office

des vy (11) EP 3 041 710 B1

(1 9) ’ e "llmlmllHH||m||‘||Hm||m|‘||‘Hlmlll”‘l“ll“l""H‘mll‘
Patentamt
0 European

(12) EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT
(45) Veroffentlichungstag und Bekanntmachung des (51) IntClL:
Hinweises auf die Patenterteilung: B60Q 9/00 (2006.01) B60R 1/00 (2006.07)
11.10.2017 Patentblatt 2017/41 B62D 15/02 (20957 GOGK 9/00 2095.%)
(21) Anmeldenummer: 14747948.9 (86) Internationale Anmeldenummer:
PCT/EP2014/066954

(22) Anmeldetag: 07.08.2014
(87) Internationale Veroffentlichungsnummer:

WO 2015/032578 (12.03.2015 Gazette 2015/10)

(54) VERFAHREN ZUM MANOVRIEREN EINES FAHRZEUGES
METHOD TO MANOEURVER A VEHICLE
METHODE POUR LA MANEUVRE UN VEHICULE

(84) Benannte Vertragsstaaten: (72) Erfinder:
AL AT BE BG CH CY CZDE DK EE ES FI FRGB * NIEM, Wolfgang
GRHRHUIEISITLILT LULV MC MK MT NL NO 31141 Hildesheim (DE)
PL PT RO RS SE SI SK SM TR * LOOS, Hartmut

31141 Hildesheim (DE)

(30) Prioritat: 05.09.2013 DE 102013217699

(56) Entgegenhaltungen:

(43) Veroffentlichungstag der Anmeldung: EP-A1-1777 144 FR-A1-2 977 550
13.07.2016 Patentblatt 2016/28 US-A1- 2003 165 255 US-A1-2008 129 539

US-A1- 2010 201 818

(73) Patentinhaber: Robert Bosch GmbH
70442 Stuttgart (DE)

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des europaischen
Patents im Europaischen Patentblatt kann jedermann nach MaRgabe der Ausfiihrungsordnung beim Européischen
Patentamt gegen dieses Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuihr
entrichtet worden ist. (Art. 99(1) Europaisches Patentliibereinkommen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 3 041 710 B1 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Mandvrierassistenz-
system mit einem Verfahren zum Mandvrieren eines
Fahrzeuges, insbesondere zum Mandvrieren eines
Fahrzeuges in einen Parkraum.

Stand der Technik

[0002] Aus dem Stand der Technik sind sogenannte
Einparkhilfen fir Fahrzeuge z. B. fir Pkws bekannt. Der-
artige Einparkhilfen werden Ublicherweise durch Mano-
vrierassistenzsysteme sowie Verfahren zum Mandvrie-
ren von Fahrzeugen bereitgestellt.

[0003] Dabei bieten kostenglinstigere Rickfahrkame-
ra-basierte Mandvrierassistenzsysteme die Mdglichkeit,
den Bereich hinter dem Fahrzeug beim Riickwartsfahren
auf einem Bildschirm mitzuverfolgen. Bereiche, welche
nicht von der Riickfahrkamera erfasst werden, beispiels-
weise die Bereiche seitlich neben dem Fahrzeug, kénnen
somit nicht angezeigt werden. Insbesondere am Ende
des Einparkmandvers werden deshalb bei derartigen
Ruckfahrkamera-basierten  Mandvrierassistenzsyste-
men die Begrenzungslinien oder anderweitige den Par-
kraum begrenzende bzw. kennzeichnende Strukturen
nicht mehr vom Mandvrierassistenzsystem erfasst und
werden somit nicht mehr auf dem Bildschirm angezeigt.
[0004] Des Weiteren sind aus dem Stand der Technik
sogenannte Surround View-Systeme bekannt. Derartige
Surround View-Systeme basieren typischerweise auf
mehreren, beispielsweise 3 bis 6, Kameras und bieten
eine gute Rundumsicht, welche auf einem Bildschirm ei-
nes Mandvrierassistenzsystems angezeigt werden
kann. Derartige Mandvrierassistsysteme erlauben des-
halb ein prazises Ausrichten eines Fahrzeuges an Par-
klinien oder anderweitigen einen Parkraum begrenzen-
den Strukturen. Nachteilig sind bei derartigen Surround
View-Systemen allerdings die héheren Kosten aufgrund
mehrerer Kameras.

[0005] Aus der US 2003/0165255 A1 sind ein Gerat
zum Verarbeiten von Umgebungsbildern eines Fahr-
zeugs sowie ein Aufzeichnungsmedium bekannt, die in
der Lage sind, eine Bildszene abzuleiten, die das Blick-
feld einer an der Riickseite eines Fahrzeugs angeordne-
ten Rickfahrkamera verlassen hat, und ein Bild eines
Bereichs hinter dem Fahrzeug darzustellen, das die ab-
geleitete Bildszene enthalt. Eine Bildverarbeitungsein-
heitflhrt zunachst eine Koordinatentransformation eines
aufgenommenen Bildes durch, um ein Bild aus der Vo-
gelschau zu erzeugen. Zwei chronologisch aufeinander-
folgende Bilder aus der Vogelschau werden als das Vo-
gelschau-Bild erzeugt, und ein Ubereinstimmender Be-
reich der beiden Bilder wird extrahiert. Auf der Grundlage
dieses Ubereinstimmenden Bereichs wird ein bewegter
Bereich extrahiert, der das aktuelle Gesichtsfeld der
Rickfahrkamera verlassen hat. Ein Bild des tibereinstim-
menden Bereichs und des bewegten Bereichs wird auf
einem Monitor dargestellt. Auf diese Weise ist es mog-
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lich, ein Bild darzustellen, das auch eine Szene enthalt,
die das aktuelle Blickfeld der Ruckfahrkamera verlassen
hat.

[0006] Aus der US 2008/0129539 A1 ist ein Fahrzeu-
gumgebungs-Uberwachungssystem bekannt, das eine
Bildaufnahmeeinrichtung, eine Speichereinrichtung, ei-
ne Bilderzeugungseinrichtung und eine Wiedergabeein-
richtung umfasst. Die Bildaufnahmeeinrichtung nimmt
das Bild wenigstens eines Teils des das Fahrzeug um-
gebenden Bereichs auf. Die Speichereinrichtung spei-
chert das von der Bildaufnahmeeinrichtung aufgenom-
mene Bild. Die Bilderzeugungseinrichtung erzeugt ein
synthetisiertes Bild zur Wiedergabe unter Benutzung ei-
nes als Letztes von der Bildaufnahmeeinrichtung aufge-
nommenen, letzten Bildes sowie eines vor diesem letzten
Bild aufgenommenen, voraufgehenden Bildes. Das syn-
thetisierte Bild wird in der Wiedergabeeinrichtung ange-
zeigt. Die Bilderzeugungseinrichtung reduziert den
Sichtbarkeitsgrad eines zu dem voraufgehenden Bild ge-
hérenden Bildbereichs nach Ablauf einer Zeitdauer nach
Aufnahme des voraufgehenden Bildes.

[0007] Bei diesem Fahrzeugumgebungs-Uberwa-
chungssystem gemaf US 2008/0129539 A1 liefern eine
Frontkamera und eine Heckkamera je eine Bildfolge. Um
ohne zusétzliche Kameras an den Fahrzeugseiten ein
vollstdndiges Rundumbild zu erhalten, werden die aktu-
ellen Aufnahmen der Frontkamera und der Heckkamera
mit voraufgehenden Aufnahmen der Frontkamera und
der Heckkamera kombiniert, wobei die voraufgehenden
Aufnahmen nach einer vorgegebenen Zeitspanne all-
mabhlich ausgeblendet werden.

[0008] Aus der US 2010/0201818 A1 ist ein Fahrzeu-
gumgebungs-Wiedergabegerat fir ein Fahrzeug be-
kannt. Das Gerat umfasst: Eine Bildaufnahmeeinrich-
tung zum Erfassen eines Umgebungsbildes; ein Spei-
chermedium zum Speichern das Umgebungsbild oder
Information Uber ein in der Umgebung befindliches Ob-
jekt enthaltender Verbdnderungsdaten, wobei das Spei-
chermedium ein Fahrzeugbild vorspeichert; einen Bild-
schirm mit einem Echtzeit-Wiedergabeteil zum darauf
Wiedergeben des Umgebungsbildes mit unkorrigierten
Bildverzerrungen des Umgebungsbildes, und mit einem
Veranderungs-Wiedergabeteil zum darauf Anzeigen des
Fahrzeugbildes und eines auf Grundlage der Verénde-
rungsdaten erzeugten Veranderungsbildes; und einen
Darstellungsabschnitt, eingerichtet zum tberlagernden
Wiedergeben des Fahrzeugbildes und des Verande-
rungsbildes, versehen mit der Verzerrung des Umge-
bungsbildes, so dass das im Verdnderungsbild gezeigte,
in der Umgebung befindliche Objekt kontinuierlich ver-
bunden ist mit dem im Umgebungsbild gezeigten Objekt.
Auf diese Weise soll ein Sprung in der Darstellung von
Objekten, z.B. Parkraummarkierungen, zwischen dem
Umgebungsbild und dem Veranderungsbild vermieden
werden.

[0009] Aus der EP 1 777 144 A1 sind ein Verfahren
und ein Gerat zur Einparkhilfe bekannt. Das Gerat um-
fasst eine CPU zum Gewinnen von Bilddaten aus einer
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auf einem Fahrzeug angeordneten Kamera, einen Bild-
speicher zum Speichern der gewonnenen Bilddaten als
aufgezeichnete Daten, und einen Bildprozessor zum Er-
kennen eines Objekts auf Grundlage der Bilddaten. Der
Bildprozessor bestimmt, wann ein Einparkhilfebild anzu-
zeigen ist, um einen in einem toten Winkel der Kamera
versteckten Bereich sichtbar zu machen, begriindet auf
einer Position des Objekts, wenn sich dieses im toten
Winkel der Kamera befindet, und gibt das Einparkhilfebild
wieder unter Benutzung sowohl der laufenden, aktuellen,
an der aktuellen Position des Fahrzeugs aufgenomme-
nen Bilddaten als auch der aufgezeichneten Daten des
im toten Winkel versteckten Bereichs der Kamera, zu-
sammen mit einem Indikator zum Anzeigen der aktuellen
Position des Fahrzeugs auf einer Wiedergabeeinrich-
tung.

[0010] Aus der FR 2 977 550 ist eine Anordnung zur
Wiedergabe eines synthetisierten Bildes eines ausge-
wahlten Bereichs um ein Fahrzeug herum bekannt. Die
Anordnung ist dazu bestimmt, einem Fahrer des Fahr-
zeugs zu helfen, und umfasst Verarbeitungsmittel, die
dazu eingerichtet sind, in Gegenwart wenigstens einer
Erstinformation, die die Mdglichkeit signalisiert, dass das
Fahrzeug ein Mandéver beginnt, Gruppen von Bilddaten
zu erhalten, die fir zu fortlaufenden Zeitpunkten in we-
nigstens einem das Fahrzeug teilweise umgebenden
und einen ausgewahlten Bereich bildenden Aufnahme-
bereich gewonnene Zwischenbilder reprasentativ sind,
und ferner dazu eingerichtet sind, wenn ein solches Ma-
ndéver zu einem Zeitpunkt tatsachlich beginnt, eine Dar-
stellung eines synthetischen Bildes in einer gewahlten
Ansicht des ausgewahlten Bereichs zu diesem Zeitpunkt
bereitzustellen, wobei das synthetische Bild beginnend
mit den erhaltenen Gruppen der Bilddaten gebildet wird
und geeignet ist, auf einem im Fahrzeug vorhandenen
Bildschirm dargestellt zu werden. Der nachstliegende
Stand der Technik ist in der US 2003/0165255 A1 zu
sehen.

Offenbarung der Erfindung

[0011] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein
Mandvrierassistenzsystem vorzuschlagen, welches ein
prazises Ausrichten eines Fahrzeuges an einen Par-
kraum begrenzende Strukturen ermdglicht und kosten-
glnstig bereitgestellt werden kann.

Dazu wird ein Verfahren zum Mandvrieren eines Fahr-
zeuges, insbesondere zum Mandvrieren eines Fahrzeu-
ges in einen Parkraum, vorgeschlagen, welches die fol-
genden Schritte aufweist:

a) Erfassen eines ersten Bereiches mittels eines ers-
ten Bildes zu einem ersten Zeitpunkt;

b) Detektieren von mindestens einem ersten Ele-
ment innerhalb des ersten Bereiches im ersten Bild
und/oder Speichern des ersten Bildes;

c) Erfassen eines zweiten Bereiches mittels eines
zweiten Bildes zu einem zweiten Zeitpunkt, wobei
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der zweite Bereich zumindest teilweise aullerhalb
des ersten Bereiches liegt, und wobei der zweite
Zeitpunkt zeitlich nach dem ersten Zeitpunkt liegt;
d) Berechnen der Position des im ersten Bild zum
ersten Zeitpunkt detektierten ersten Elements bezo-
gen auf den zweiten Zeitpunkt, wobei die Position
aullerhalb des zweiten Bereiches liegt, und/oder Be-
rechnen der Position des ersten Bildes bezogen auf
den zweiten Zeitpunkt; und

e) Einfligen und Anzeigen des ersten Bildes
und/oder des ersten Elements an der in Schritt d)
berechneten Position in das zweite Bild als virtuelles
erstes Element.

[0012] Bei dem Fahrzeug kann es sich um jedes be-
liebige Fahrzeug, insbesondere StralRenfahrzeug, han-
deln. Beispielsweise handelt es sich bei dem Fahrzeug
um einen Pkw, einen Lastkraftwagen oder einen Bus.
[0013] Unter den Bereichen, beispielsweise dem ers-
ten Bereich und dem zweiten Bereich, welche mittels Bil-
dern zu unterschiedlichen Zeitpunkten erfasst werden,
sind AuRenbereiche, das heil’t Bereiche auf3erhalb des
Fahrzeuges, zu verstehen. Vorzugsweise handelt es
sich dabei um horizontale oder dreidimensionale Berei-
che. Unter den jeweiligen Bereichen sind jeweils die Be-
reiche zu verstehen, welche durch ein Bilderfassungs-
system, beispielsweise eine Kamera, am oder im Fahr-
zeug erfasst werden beziehungsweise erfasst werden
kénnen. Beispielsweise konnte es sich bei dem ersten
Bereich und dem zweiten Bereich jeweils um den riick-
wartigen Bereich eines Fahrzeuges, welcher durch eine
Ruckfahrkamera zu dem jeweiligen Zeitpunkt erfasst
wird, handeln.

[0014] Somit wird in Schritt a) beispielsweise der von
einer Rickfahrkamera erfassbare riickwartige Bereich
eines Fahrzeuges als erster Bereich zu einem ersten
Zeitpunkt mittels eines ersten Bildes erfasst. Mittels ge-
eigneter Algorithmen, beispielsweise eines Algorithmus
zur Liniendetektion, wird in Schritt b) ein erstes Element
innerhalb dieses ersten Bereiches im ersten Bild detek-
tiert. Alternativ oder zusatzlich wird in Schritt b) das erste
Bild, beziehungsweise die Bildinformation des ersten Bil-
des gespeichert, beziehungsweise zwischengespei-
chert. Zu einem zweiten Zeitpunkt wird in Schritt c) ein
zweiter Bereich, beispielsweise der zu diesem Zeitpunkt
von einer Ruckfahrkamera eines Fahrzeuges erfassbare
Bereich, mittels eines zweiten Bildes erfasst. Vorzugs-
weise befindet sich das Fahrzeug zum zweiten Zeitpunkt
nicht mehr an derselben Stelle wie zum ersten Zeitpunkt.
Das heil}t, das Fahrzeug hat sich zwischen dem ersten
Zeitpunkt und dem zweiten Zeitpunkt bewegt, beispiels-
weise rickwarts bewegt. Somit ist der zweite Bereich
nicht identisch mit dem ersten Bereich, das heifl}t, der
zweite Bereich liegt zumindest bereichsweise oder teil-
weise aulerhalb des ersten Bereichs. Beispielsweise
kénnten der erste Bereich und der zweite Bereich sich
gegenseitig Uberlappen. Ferner kdnnten der erste Be-
reich und der zweite Bereich aneinander angrenzen.
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[0015] In Schrittd) wird mittels geeigneter Algorithmen
die Position des detektierten ersten Elements zum zwei-
ten Zeitpunkt berechnet. Da sich das detektierte erste
Element in dem Teil des ersten Bereiches befindet, wel-
cher nicht mit dem zweiten Bereich iberlappt, und somit
zum zweiten Zeitpunkt auRerhalb des zweiten Bereiches
liegt, kann das erste Elementzum zweiten Zeitpunkt nicht
mehr durch ein Bilderfassungssystem, beispielsweise
Ruckfahrkamera, erfasst werden. Die Position des ers-
ten Elements zum zweiten Zeitpunkt wird deshalb be-
rechnet. Alternativ oder zusatzlich wird in Schritt d) die
Position des ersten Bildes bezogen auf den zweiten Zeit-
punkt berechnet. In Schritt ) wird an dieser errechneten
Position das erste Bild und/oder das erste Element als
virtuelles Element, beispielsweise als Strichzeichnung,
in das zweite Bild eingefligt und angezeigt.

[0016] Bevorzugt werden die jeweiligen Bilder, bei-
spielsweise das erste Bild und das zweite Bild, zu dem
jeweiligen Zeitpunkt auf einem Bildschirm oder einem
Monitorim Fahrzeug angezeigt. Bevorzugt umfassen die
angezeigten Bilder dabei mehr als nur den zu diesem
Zeitpunkt erfassten Bereich. Beispielsweise wird im
zweiten Bild als virtuelles erstes Element auch die Posi-
tion des ersten Elementes aufRerhalb des zweiten Berei-
ches angezeigt. Ferner wird beispielsweise zusatzlich in
den Bildern, beispielsweise dem ersten Bild und dem
zweiten Bild, als weiteres virtuelles Element das Fahr-
zeug oder zumindest die aktuelle Position des Fahrzeu-
ges angezeigt.

[0017] Die Zeitabstdnde der Zeitpunkte, beispielswei-
se der Abstand zwischen dem ersten Zeitpunkt und dem
zweiten Zeitpunkt, kdnnen jeden geeigneten Zeitabstand
aufweisen. Beispielsweise kdnnen diese Zeitabstande
im Sekunden- oder Millisekundenbereich liegen.

[0018] Durch das Verfahren zum Mandvrieren eines
Fahrzeuges kann beispielsweise ein von einer Kamera
erfasster Bereich, sowie die in diesem Bereich detektier-
ten Elemente, abhangig von der Bewegung eines Fahr-
zeuges kontinuierlich in den Bereich auflerhalb des von
der Kamera erfassten Bereiches projiziert werden. Damit
bekommt ein Fahrer die Mdglichkeit, sich an beispiels-
weise statischen Strukturen im Bild auszurichten.
[0019] Beispielsweise kann somit ein aktuelles Kame-
rabild um virtuelle Hilfslinien, wobei deren Position durch
vorher detektierte sichtbare Linien errechnet wurde, er-
ganzt werden. Bevorzugt kann die Berechnung bezie-
hungsweise Umsetzung auf einem 3D-Prozessor (GPU)
einer Head Unit des Fahrzeuges beziehungsweise des
Mandvrierassistenzsystems erfolgen.

[0020] Des Weiten ist bevorzugt, dass in einem weite-
ren Schritt f) mindestens ein zweites Element innerhalb
des zweiten Bereiches im zweiten Bild detektiert wird.
Alternativ oder zusatzlich wird in Schritt f) das zweite Bild,
beziehungsweise die Bildinformation des zweiten Bildes
gespeichert, beziehungsweise zwischengespeichert.
Daraufhin wird vorzugsweise in einem Schritt g) ein drit-
ter Bereich mittels eines dritten Bildes zu einem dritten
Zeitpunkt erfasst, wobei der dritte Bereich mindestens
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teilweise auflerhalb des zweiten Bereiches sowie vor-
zugsweise auch teilweise aulRerhalb des ersten Berei-
ches liegt. Der dritte Zeitpunkt liegt vorzugsweise zeitlich
nach dem ersten und dem zweiten Zeitpunkt. In einem
folgenden Schritt h) wird vorzugsweise die Position des
im zweiten Bild zum zweiten Zeitpunkt detektierten zwei-
ten Elementes bezogen auf den dritten Zeitpunkt berech-
net. Dabeiliegt die Position des im zweiten Bild zum zwei-
ten Zeitpunkt detektierten zweiten Elementes aul3erhalb
des dritten Bereiches. Alternativ oder zuséatzlich wird in
Schritt h) die Position des zweiten Bildes bezogen auf
den dritten Zeitpunkt berechnet. Des Weiteren wird vor-
zugsweise in einem nachsten Schritt das zweite Bild
und/oder das zweite Element an der in Schritt h) berech-
neten Position in das dritte Bild als virtuelles zweites Ele-
ment eingefiigt und angezeigt.

[0021] Ferneristbevorzugt, dass die jeweiligen Schrit-
te in vorgegebenen Zeitabstdnden wiederholt werden.
Ferner ware es mdglich, die jeweiligen Schritte jeweils
dann zu wiederholen, wenn das Fahrzeug sich um eine
vorgegebene Distanz bewegt hat, beziehungsweise be-
wegt wurde. Durch das Wiederholen der einzelnen Ver-
fahrensschritte kdnnen aneinander angrenzende oder
auch teilweise Uberlappende weitere Bereiche mittels
weiterer Bilder zu aufeinanderfolgenden Zeitpunkten er-
fasstwerden. Ferner kdnnen weitere Elemente innerhalb
dieser weiteren Bereiche in den weiteren Bildern detek-
tiert werden und die jeweiligen Positionen der weiteren
Elemente jeweils bezogen auf den folgenden Zeitpunkt
berechnet und als virtuelle weitere Elemente in das ak-
tuelle Bild eingefligt und in diesem angezeigt werden.
[0022] Es entsteht somit flir den Betrachter des jewei-
ligen aktuellen Bildes, beispielsweise bei Ausgabe des
Bildes auf einem Monitor eines Mandvrierassistenzsys-
tems im Fahrzeug, der Eindruck, dass das Fahrzeug vir-
tuell Gber die zu friiheren Zeitpunkten erfassten Bereiche
geschoben, beziehungsweise bewegt wird.

[0023] Vorzugsweise basiert das Verfahren zum Ma-
ndvrieren eines Fahrzeuges nur auf einer Rickfahr-
und/oder Vorwartsfahrt-Kamera (Frontkamera). Die seit-
lichen Bereiche neben dem Fahrzeug kénnen somit nicht
durch Kameras erfasst werden. Bei Betrachtung des ak-
tuellen Bildes auf einem Monitor eines Mandvrierassis-
tenzsystems kdnnen durch dieses Verfahren allerdings
Elemente aus nicht mehr erfassbaren Bereichen weiter-
hin angezeigt werden.

[0024] Vorzugsweise handelt es sich bei den Elemen-
ten, beispielsweise dem ersten Element und/oder dem
zweiten Element und/oder einem dritten Element
und/oder weiteren Elementen, um sogenannte statische
Strukturen, beispielsweise einen Parkraum begrenzen-
de bzw. kennzeichnende Strukturen. Somit kdnnten die-
se statischen Strukturen beispielsweise Linien, wie z. B.
einen Parkplatz oder einen Parkraum begrenzende Lini-
en, welche auf dem Boden eingezeichnet sind, darstel-
len. Ferner kénnte es sich bei kennzeichnenden Struk-
turen um statische Strukturen innerhalb des Parkraums,
beispielsweise um Kanaldeckel oder Abflussrinnen, han-
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deln. Insbesondere handelt es sich bei diesen Elementen
auch um Bereiche gréRerer oder langerer Strukturen,
welche zum jeweiligen Zeitpunkt vom Bilderfassungs-
system, beispielsweise einer Kamera, vollstdndig oder
ausschnittsweise erfasst werden. Ferner kdnnte es sich
bei den statischen Strukturen um beispielsweise Bord-
steinkanten, parkende Fahrzeuge, Poller, Gelander,
Mauern oder anderweitige einen Parkraum begrenzende
Strukturen handeln.

[0025] Des Weiterenistbevorzugt, dass der durch das
erste Bild erfasste und nicht mit dem zweiten Bereich
Uberlappende Teil des ersten Bereiches im zweiten Bild
und auBerhalb des zweiten Bereiches angezeigt wird.
Somit ist vorzugsweise vorgesehen, dass nicht nur de-
tektierte Elemente in den ndchsten Bereich projiziert wer-
den, sondern komplette Bildinformationen vorher aufge-
nommener Kamerabilder in das jeweilige aktuelle Bild
projiziert werden. Hierbei ist vorzugsweise vorgesehen,
dass die projizierten Bildteile als virtuelle Strukturen ge-
kennzeichnet werden. Dadurch kann dem aktuellen Bild
entnommen werden, dass es sich bei einem bestimmten
Bereich des Bildes nicht um sogenannte "Live"-Informa-
tionen handelt. Beispielsweise kdnnten derartige Bildtei-
le comic-artig (3D-Art-Map) als Strichzeichnung, Geis-
terbild oder Gradientenbild dargestellt sein.

[0026] Bevorzugt erfolgt die Berechnung der Position
des im ersten Bild zum ersten Zeitpunkt detektierten ers-
ten Elementes bezogen auf den zweiten Zeitpunkt, ba-
sierend auf einer Bewegungskompensation. Somit er-
folgt die Berechnung der Position unter Ber{licksichtigung
der zwischen den jeweiligen Zeitpunkten, beispielsweise
dem ersten Zeitpunkt und dem zweiten Zeitpunkt, erfolg-
ten Bewegung des Fahrzeuges. Insbesondere ist dabei
vorgesehen, dass die Berechnung der Position auf einer
Translation des Fahrzeuges basiert. Unter Translation
ist eine Bewegung zu verstehen, bei welcher samtliche
Punkte eines starren Korpers, in diesem Fall das Fahr-
zeug, dieselbe Verschiebung erfahren. Hierbei wird so-
mit sowohl die zurilickgelegte Strecke, das heil3t Entfer-
nung, sowie auch Richtung (beispielsweise bei Kurven-
fahrt) erfasst. Des Weiteren basiert die Berechnung der
Position vorzugsweise auf dem Gierwinkel einer im oder
am Fahrzeug angeordneten Kamera oder dem Gierwin-
kel des Fahrzeugs. Unter dem Gierwinkel ist der Winkel
einer Rotationsbewegung, beziehungsweise Drehbewe-
gung, der Kamera oder des Fahrzeugs um ihre oder sei-
ne Vertikalachse, beziehungsweise Hochachse, zu ver-
stehen. Insbesondere kann durch die Berticksichtigung
des Gierwinkels somit die erfolgte Richtungs@nderung
eines Fahrzeuges zwischen den jeweiligen Zeitpunkten
bei der Bewegungskompensation bericksichtigt wer-
den.

[0027] AuRerdem basiert die Berechnung der Position
bevorzugt auch auf einem Nickwinkel oder/und Wank-
winkel der Kamera oder des Fahrzeugs. Unter dem Nick-
winkel ist der Winkel einer Rotationsbewegung, bezie-
hungsweise Drehbewegung, der Kamera oder des Fahr-
zeugs um ihre oder seine Querachse zu verstehen. Unter
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dem Wankwinkel ist der Rollwinkel und somit der Winkel
einer Rotationsbewegung, beziehungsweise Drehbewe-
gung, der Kamera oder des Fahrzeugs um ihre oder sei-
ne Langsachse zu verstehen. Dadurch kann eine Ho6-
henénderung des Fahrzeugs oder der Kamera bezogen
auf die Fahrbahnebene bei der Bewegungskompensati-
on bericksichtigt werden.

[0028] Fernerist vorzugsweise vorgesehen, dass wei-
tere Bildinformationen, beispielsweise zu einem friiheren
Zeitpunkt erfasste und aufgenommene Bilder, beriick-
sichtigt und verwendet werden. Derartige weitere Bildin-
formationen kdnnen in das aktuelle Bild eingefiigt und
angezeigt werden. Beispielsweise kann es sich hierbei
auch um sogenannte externe Bildinformationen handeln.
Externe Bildinformationen kdénnen beispielsweise auf
Speichermedien oder auch durch online-Kartendienste
bereitgestellt werden.

[0029] ErfindungsgemalR ist ein Mandvrierassistenz-
system, insbesondere zum Einparken, fiir ein Fahrzeug
vorgesehen, wobei das Mandvrierassistenzsystem auf
einem vorabbeschriebenen Verfahren zum Mandvrieren
eines Fahrzeuges basiert. Dabei weist das Mandvrieras-
sistenzsystem ein am oder im Fahrzeug und im hinteren
Bereich des Fahrzeuges angeordnetes erstes Bilderfas-
sungsmittel zum Erfassen des ersten Bereiches mittels
eines ersten Bildes auf. Beispielsweise handelt es sich
bei dem ersten Bilderfassungsmittel um eine erste Ka-
mera, insbesondere Riickfahrkamera. Dabei ist somit
vorzugsweise vorgesehen, dass das erste Bilderfas-
sungsmittel im Wesentlichen nach hinten gerichtet ist.
[0030] Des Weiteren ist vorgesehen, dass das Mano-
vrierassistenzsystem ein am oder im Fahrzeug und im
vorderen Bereich des Fahrzeuges angeordnetes zweites
Bilderfassungsmittel zum Erfassen des ersten Bereiches
mittels des ersten Bildes aufweist. Beispielsweise han-
delt es sich bei dem zweiten Bilderfassungssystem um
eine Vorwartsfahrkamera. Somit ist vorzugsweise vor-
gesehen, dass das zweite Bilderfassungsmittel im We-
sentlichen nach vorne gerichtet ist.

[0031] Durch das Vorsehen eines zweiten Bilderfas-
sungsmittels, beispielsweise einer zweiten Kamera, wel-
ches nach vorne gerichtet ist, kann durch das Mandv-
rierassistenzsystem nicht nur ein Assistenzsystem fir
die Ruckwartsfahrt eines Fahrzeuges, sondern auch fir
die Vorwartsfahrt eines Fahrzeuges bereitgestellt wer-
den. Beispielsweise kann durch eine nach vorne gerich-
tete Kamera auch ein Parkmandver bei Vorwartsfahrt ei-
nes Fahrzeuges auf einem Bildschirm angezeigt werden.
Dabei sind séamtliche vorbeschriebenen Merkmale eines
Verfahrens zum Mandvrieren eines Fahrzeuges, auch
bei Verwendung einer nach vorne gerichteten Kamera,
vorgesehen.

[0032] Des Weiteren ist vorzugsweise vorgesehen,
dass das Mandvrierassistenzsystem nicht mehr als ein
oder zwei Bilderfassungsmittel, insbesondere Kameras,
aufweist.

[0033] Bevorzugt weist das Mandvrierassistenzsys-
temferner Mittel, insbesondere Sensoren, zur Erfassung
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der Eigenbewegung, insbesondere der Translation, des
Fahrzeuges auf. Die Eigenbewegung des Fahrzeuges
kann vorzugsweise mit Hilfe von Sensoren und/oder un-
ter Verwendung von Odometrie, Tragheitssensorik,
Lenkwinkel oder direkt aus dem Bild bestimmt werden.
[0034] Die Erfindung wird nun mit Bezug auf die be-
gleitenden Zeichnungen anhand besonders bevorzugter
Ausfiihrungsformen beispielhaft erldutert.

[0035] Es zeigen schematisch:

Figur 1  eine schaubildliche Ansicht eines Fahrzeugs
bei Rickwartsfahrt zu einem ersten Zeitpunkt,

Figur2  eine schaubildliche Ansicht eines Fahrzeugs
bei Rickwartsfahrt zu einem zweiten Zeit-
punkt,

Figur 3  eine schaubildliche Ansicht eines Fahrzeugs
bei Rickwartsfahrt zu einem dritten Zeitpunkt,
und

Figur4  eine schaubildliche Sequenz von mehreren
Bildern eines Einpark-Mandvers eines Fahr-
zeuges.

[0036] In Figur 1 ist ein Fahrzeug 10 zu Beginn eines

Einpark-Mandvers gezeigt. Sowohl im hinteren Bereich
des Fahrzeuges 10 sowie auch im vorderen Bereich des
Fahrzeuges 10 ist jeweils ein Bilderfassungsmittel 25,
26, namlich jeweils eine Kamera, angeordnet. Mit gestri-
chelten Linien ist der bei Riickwartsfahrt des Fahrzeuges
10 von dem ersten Bilderfassungsmittel 25 erfassbare
und erfasste erste Bereich 12 zum ersten Zeitpunkt 14
gekennzeichnet. Der Parkraum 11 ist durch am Boden
eingezeichnete Linien begrenzt. Die auflerhalb des ers-
ten Bereiches 12 liegenden Linien sind gepunktetin Figur
1 gekennzeichnet. Die vom ersten Bilderfassungsmittel
25 zum ersten Zeitpunkt 14 innerhalb des ersten Berei-
ches 12 erfassten ersten Elemente 15 stellen jeweils ei-
nen Ausschnitt deram Boden markierten Linien der Park-
platzbegrenzung dar.

[0037] InFigur2istdas Fahrzeug 10 zum zweiten Zeit-
punkt 18 gezeigt. Zwischen dem ersten Zeitpunkt 14 und
zweiten Zeitpunkt 18 wurde das Fahrzeug riickwarts in
Richtung des Parkraums 11 bewegt. Der zum zweiten
Zeitpunkt 18 erfasste zweite Bereich 16 ist wiederum
strichlinienartig gekennzeichnet. Die ersten Elemente 15
werden durch das erste Bilderfassungsmittel 25 zum
zweiten Zeitpunkt 18 nicht mehr innerhalb des zweiten
Bereiches 16 erfasst. Die Position dieser ersten Elemen-
te 15 wurde mittels Algorithmen basierend auf der Be-
wegungskompensation flir den zweiten Zeitpunkt 18 be-
rechnet. Diese ersten Elemente 15 sind in Figur 2 zum
zweiten Zeitpunkt 18 als virtuelle erste Elemente 20
strichlinienartig gekennzeichnet. Die zweiten Elemente
19 innerhalb des zweiten Bereiches 16 werden durch
das erste Bilderfassungsmittel 25 zum zweiten Zeitpunkt
18 erfasst.
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[0038] In Figur 3 ist das Fahrzeug 10 zu einem dritten
Zeitpunkt 23 gezeigt. Zusatzlich zu den virtuellen ersten
Elementen 20 sind zum dritten Zeitpunkt 23 auch die
virtuellen zweiten Elemente 24 strichlinienartig einge-
zeichnet. Die zum dritten Zeitpunkt 23 vom ersten Bil-
derfassungsmittel 25 erfassten dritten Elemente 27 stel-
len den Endbereich der Markierung des Parkraums 11
dar. Das Fahrzeug 10 ist zum dritten Zeitpunkt 23 in etwa
zur Halfte in den Parkraum 11 hineingefahren. Obwohl
durch das erste Bilderfassungsmittel 25, namlich die
Ruckfahrkamera, nur der dritte Bereich 21, namlich der
Endbereich des Parkraums 11, erfasstwerden kann, wird
im dritten Bild 22 die komplette Markierung, beziehungs-
weise Begrenzung, des Parkraums 11 angezeigt.
[0039] Figur 4 zeigt eine Sequenz mehrerer aufeinan-
derfolgender Bilder bei einem Einpark-Mandéver eines
Fahrzeuges 10 bei Rickwartsfahrt. Die einzelnen Bilder
stellen dabei aufeinanderfolgende Zeitpunkte dar. Der
Parkraum 11 ist wiederum durch Markierungen (Striche)
am Boden gekennzeichnet. Die jeweils detektierten und
zum aktuellen Zeitpunkt auRerhalb des aktuellen Berei-
ches liegenden Linien sind als virtuelle Elemente strich-
linienartig gekennzeichnet.

Patentanspriiche

1. Mandvrierassistenzsystem (100), insbesondere
zum Einparken, fiir ein Fahrzeug (10), wobei das
Mandvrierassistenzsystem auf einem Verfahren
zum Mandvrieren eines Fahrzeugs (10), insbeson-
derezum Mandvrieren eines Fahrzeugs (10) in einen
Parkraum (11), mit folgenden Schritten basiert:

a) Erfassen eines ersten Bereiches (12) mittels
eines ersten Bildes (13) zu einem ersten Zeit-
punkt (14);

b) Detektieren von mindestens einem ersten
Element (15) innerhalb des ersten Bereichs (12)
im ersten Bild (13) und/oder Speichern des ers-
ten Bildes (13);

c) Erfassen eines zweiten Bereichs (16) mittels
eines zweiten Bildes (17) zu einem zweiten Zeit-
punkt (18), wobei der zweite Bereich (16) zu-
mindest teilweise auflerhalb des ersten Be-
reichs (12) liegt, und wobei der zweite Zeitpunkt
(18) zeitlich nach dem ersten Zeitpunkt (14)
liegt;

d) Berechnen der Position des im ersten Bild
(13) zum ersten Zeitpunkt (14) detektierten ers-
ten Elements (15) bezogen auf den zweiten Zeit-
punkt (18), wobei die Position auRerhalb des
zweiten Bereichs (16) liegt, und/oder Berechnen
der Position des ersten Bildes (13) bezogen auf
den zweiten Zeitpunkt (18); und

e) Einfiigen und Anzeigen des ersten Bildes (13)
und/oder des ersten Elements (15) an der in
Schritt d) berechneten Position in das zweite
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Bild (17) als virtuelles erstes Element (20),

wobei das Mandvrierassistenzsystem (100) ein am
oder im Fahrzeug (10) und im hinteren Bereich des
Fahrzeugs (10) angeordnetes erstes Bilderfas-
sungsmittel (25) zum Erfassen des ersten Bereichs
(12) mittels des ersten Bildes (13) aufweist, wobei
das erste Bilderfassungsmittel (25) im Wesentlichen
nach hinten gerichtet ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem (100) ein am
oder im Fahrzeug (10) und im vorderen Bereich des
Fahrzeugs (10) angeordnetes zweites Bilderfas-
sungsmittel (26) zum Erfassen des ersten Bereichs
(12) mittels des ersten Bildes (13) aufweist, wobei
das zweite Bilderfassungsmittel (26) im Wesentli-
chen nach vorne gerichtet ist.

Mandvrierassistenzsystem gemaf Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem (100) nicht
mehr als ein erstes Bilderfassungsmittel (25), insbe-
sondere eine Riickfahrkamera oder eine Frontkame-
ra, aufweist, oder das Mandvrierassistenzsystem
(100) nicht mehr als zwei Bilderfassungsmittel (25,
26), insbesondere eine Rickfahrkamera und eine
Frontkamera, aufweist.

Mandvrierassistenzsystem gemal Anspruch 1 bis 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem (100) Mittel,
insbesondere Sensoren, zur Erfassung der Eigen-
bewegung, insbesondere der Translation, des Fahr-
zeugs (10) aufweist.

Mandvrierassistenzsystem gemal Anspruch 1, 2
oder 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem auf einem Ver-
fahren zum Mandvrieren mit des Weiteren folgenden
Schritten basiert:

f) Detektieren von mindestens einem zweiten
Element (19) innerhalb des zweiten Bereichs
(16) im zweiten Bild (17) und/oder Speichern
des zweiten Bildes (17);

g) Erfassen eines dritten Bereichs (21) mittels
eines dritten Bildes (22) zu einem dritten Zeit-
punkt (23), wobei der dritte Bereich (21) zumin-
dest teilweise auBerhalb des zweiten Bereichs
(16) liegt, und wobei der dritte Zeitpunkt (23)
zeitlich nach dem ersten Zeitpunkt (14) und dem
zweiten Zeitpunkt (18) liegt;

h) Berechnen der Position des im zweiten Bild
(17) zum zweiten Zeitpunkt (18) detektierten
zweiten Elements (19) bezogen auf den dritten
Zeitpunkt (23), wobei die Position auRerhalb des
dritten Bereichs (21) liegt, und/oder Berechnen

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

der Position des zweiten Bildes (17) bezogen
auf den dritten Zeitpunkt (23); und

i) Einfigen und Anzeigen des zweiten Bildes
(17) und/oder des zweiten Elements (19) an der
in Schritt h) berechneten Position in das dritte
Bild (22) als virtuelles zweites Element (24).

Mandvrierassistenzsystem gemaf Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem auf einem Ver-
fahren zum Mandvrieren basiert, bei dem die Schritte
f) bis i) in vorgegebenen Zeitabstdnden wiederholt
werden, wodurch an einander angrenzende oder
teilweise Uiberlappende weitere Bereiche mittels wei-
terer Bilder zu aufeinander folgenden Zeitpunkten
erfasst werden, und die weiteren Bilder abgespei-
chert und/oder weitere Elemente innerhalb der wei-
teren Bereiche in den weiteren Bildern detektiert
werden, und die Positionen der weiteren Bilder
und/oder Elemente jeweils bezogen auf den folgen-
den Zeitpunkt berechnet und als virtuelle weitere
Elemente in das aktuelle Bild eingefiigt und ange-
zeigt werden.

Mandvrierassistenzsystem gemal einem der vor-
hergehenden Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem auf einem Ver-
fahren zum Manoévrieren basiert, bei dem es sich bei
dem ersten Element (15) und/oder dem zweiten Ele-
ment (19) und/oder den weiteren Elementen um sta-
tische Strukturen, insbesondere Linien, Bordstein-
kanten, parkende Fahrzeuge, Poller, oder anderwei-
tige einen Parkraum begrenzende und/oder kenn-
zeichnende Strukturen handelt.

Mandvrierassistenzsystem gemal einem der vor-
hergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem auf einem Ver-
fahren zum Manovrieren basiert, bei dem der durch
das erste Bild (13) erfasste und nicht mitdem zweiten
Bereich (16) lGberlappende Teil des ersten Bereichs
(12) im zweiten Bild (17) und auRerhalb des zweiten
Bereichs (16) angezeigt wird.

Mandvrierassistenzsystem gemal einem der vor-
hergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Mandvrierassistenzsystem auf einem Ver-
fahren zum Manovrieren basiert, bei dem die Be-
rechnung der Position des im ersten Bild (13) zum
ersten Zeitpunkt (14) detektierten ersten Elements
(15) bezogen auf den zweiten Zeitpunkt (18) auf ei-
ner Bewegungskompensation basiert, und insbe-
sondere auf einer Translation des Fahrzeugs (10)
und/oder eines Gierwinkels des Fahrzeugs oder ei-
ner im oder an dem Fahrzeug (10) angeordneten
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Kamera (25, 26) und/oder eines Nickwinkels des
Fahrzeugs oder einer im oder an dem Fahrzeug (10)
angeordneten Kamera (25, 26) und/oder eines
Wankwinkels des Fahrzeugs oder einer im oder an
dem Fahrzeug (10) angeordneten Kamera (25, 26)
basiert.

Claims

Manoeuvring assistance system (100), in particular
for parking, for a vehicle (10), wherein the manoeu-
vring assistance system is based on a method for
manoeuvring a vehicle (10), in particular for manoeu-
vring a vehicle (10) into a parking space (11), com-
prising the following steps:

a) Capturing a first region (12) by means of a
first image (13) at a first time (14);

b) Detecting at least one first element (15) within
the first region (12) in the firstimage (13) and/or
storing the first image (13);

c) Capturing a second region (16) by means of
a second image (17) at a second time (18),
wherein the second region (16) is located at
least partially outside the first region (12), and
wherein the second time (18) occurs chronolog-
ically after the first time (14);

d) Calculating the position of the first element
(15), detected in the first image (13) at the first
time (14), with respect to the second time (18),
wherein the position is located outside the sec-
ond region (16), and/or calculating the position
of the firstimage (13) with respect to the second
time (18); and

e) Inserting and displaying the first image (13)
and/or the first element (15) at the position cal-
culated in step d) into the second image (17) as
a virtual first element (20);

wherein the manoeuvring assistance system (100)
has a first image-capturing means (25), arranged on
or in the vehicle (10) and in the rear region of the
vehicle (10), for capturing the first region (12) by
means of the firstimage (13), wherein the firstimage-
capturing means (25) is directed essentially rear-
ward,

characterized in that

the manoeuvring assistance system (100) has a sec-
ond image-capturing means (26), arranged on or in
the vehicle (10) and in the front region of the vehicle
(10), for capturing the first region (12) by means of
the firstimage (13), wherein the second image-cap-
turing means (26) is directed essentially forwards.

Manoeuvring assistance system according to Claim
1,
characterized in that
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the manoeuvring assistance system (100) does not
have more than a first image-capturing means (25),
in particular a rear view camera or a front view cam-
era, or the manoeuvring assistance system (100)
does not have more than two image-capturing
means (25, 26), in particular a rear view camera and
a front view camera.

Manoeuvring assistance system according to
Claims 1 to 2,

characterized in that

the manoeuvring assistance system (100) has
means, in particular sensors, for sensing the intrinsic
movement, in particular the translation, of the vehicle
(10).

Manoeuvring assistance system according to Claim
1,2o0r3,

characterized in that

the manoeuvring assistance system is based on a
system for manoeuvring comprising the following
further steps:

f) Detecting at least one second element (19)
within the second region (16) in the second im-
age (17) and/or storing the second image (17);
g) Capturing a third region (21) by means of a
third image (22) at a third time (23), wherein the
third region (21) is located at least partially out-
side the second region (16), and wherein the
third time (23) occurs chronologically after the
first time (14) and the second time (18);

h) Calculating the position ofthe second element
(19), detected in the second image (17) at the
second time (18), with respect to the third time
(23), wherein the position is located outside the
third region (21), and/or calculating the position
of the second image (17) with respect to the third
time (23) ; and

i) Inserting and displaying the second image (17)
and/or the second element (19) at the position
calculated in step h) into the third image (22) as
a virtual second element (24).

Manoeuvring assistance system according to Claim
4,

characterized in that

the manoeuvring assistance system is based on a
manoeuvring method, in which steps f) to i) are re-
peated at predefined time intervals, as a result of
which further regions which adjoin one another or
partially overlap one another are captured by means
of furtherimages at successive times, and the further
images are stored and/or further elements within the
further regions are detected in the further images,
and the positions of the further images and/or ele-
ments are each calculated with respect to the follow-
ing time and are inserted as virtual further elements
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into the actual image and displayed.

Manoeuvring assistance system according to one of
the preceding claims,

characterized in that

the manoeuvring assistance system is based on a
manoeuvring method in which the first element (15)
and/or the second element (19) and/or the further
elements are static structures, in particular lines,
kerbstones, parked vehicles, bollards or other types
of structures which delimit and/or characterize a
parking space.

Manoeuvring assistance system according to one of
the preceding claims,

characterized in that

the manoeuvring assistance system is based on a
manoeuvring method in which the part of the first
region (12) which is covered by the first image (13)
and does not overlap with the second region (16) is
displayed in the second image (17) and outside the
second region (16).

Manoeuvring assistance system according to one of
the preceding claims,

characterized in that

the manoeuvring assistance system is based on a
manoeuvring method in which the calculation of the
position of the first element (15), which is detected
in the first image (13) at the first time (14), with re-
spect to the second time (18) is based on a move-
mentcompensation, andin particular on atranslation
of the vehicle (10) and/or on a yaw angle of the ve-
hicle or of a camera (25, 26) which is arranged in or
on the vehicle (10) and/or a pitch angle of the vehicle
or of a camera (25, 26) which is arranged in or on
the vehicle (10) and/or of arolling angle of the vehicle
or of a camera (25, 26) which is arranged in or on
the vehicle (10).

Revendications

Systeme d’assistance a la manoeuvre (100), notam-
ment pour I'entrée en stationnement, pour un véhi-
cule (10), le systeme d’assistance a la manoeuvre
se basant sur un procédé pour manoeuvrer un vé-
hicule (10), notamment pour manoeuvrer un véhicu-
le (10) dans un emplacement de stationnement (11),
comprenant les étapes suivantes :

a) acquisition d’'une premiére zone (12) au
moyen d’une premiére image (13) a un premier
instant (14) ;

b) détection d’au moins un premier élément (12)
a l'intérieur de la premiére zone (12) dans la
premiere image (13) et/ou enregistrement de la
premiére image (13) ;
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c) acquisition d’une deuxiéme zone (16) au
moyen d’'une deuxiéme image (17) a un deuxié-
me instant (18), la deuxiéme zone (16) se trou-
vant au moins partiellement a I'extérieur de la
premiere zone (12) et le deuxiéme instant (18)
étant postérieur dans le temps au premier ins-
tant (14) ;

d) calcul de la position du premier élément (15)
détecté dans la premiere image (13) au premier
instant (14) en référence au deuxiéme instant
(18), la position se trouvant en-dehors de la
deuxiéme zone (16), et/ou calcul de la position
de la premiére image (13) en référence au
deuxiéme instant (18) ; et

e) insertion et affichage de la premiére image
(13) et/ou du premier élément (15) a la position
calculée a I'étape d) dans la deuxiéme image
(17) en tant que premier élément virtuel (20),

le systéme d’assistance a la manoeuvre (100) pos-
sédant, sur ou dans le véhicule (10) et dans la zone
arriere du vehicule (10), un premier moyen d’acqui-
sition d'images (25) destiné a acquérir la premiéere
zone (12) au moyen de la premiere image (13), le
premier moyen d’acquisition d’'images (25) étant
sensiblement orienté vers I'arriére,

caractérisé en ce que le systéme d’assistance a la
manoeuvre (100) posséde, sur ou dans le véhicule
(10) et dans la zone avant du véhicule (10), un
deuxiéme moyen d’acquisition d'images (26) destiné
a acquérir la premiere zone (12) au moyen de la
premiere image (13), le deuxiéme moyen d’acquisi-
tion d'images (26) étant sensiblement orienté vers
I'avant.

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon la re-
vendication 1, caractérisé en ce que le systeme
d’assistance a la manoeuvre (100) ne posséde pas
plus qu’'un premier moyen d’acquisition d’'images
(25), notamment une caméra de recul ou une cameé-
rafrontale, ou le systéeme d’assistance a la manoeu-
vre (100) ne posséde pas plus que deux moyens
d’acquisition d’'images (25, 26), notamment une ca-
méra de recul et une caméra frontale.

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon la re-
vendication 1 a 2, caractérisé en ce que le systeme
d’assistance a la manoeuvre (100) posséde des
moyens, notamment des capteurs, pour détecter le
mouvement propre, notammentla translation, du vé-
hicule (10).

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon la re-
vendication 1, 2 ou 3, caractérisé en ce que le sys-
teme d’'assistance a la manoeuvre se base sur un
procédé pour manoeuvrer comprenant les étapes
supplémentaires suivantes :
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f) détection d’au moins un deuxiéme élément
(19) a I'intérieur de la deuxiéme zone (16) dans
la deuxiéme image (17) et/ou enregistrement de
la deuxiéme image (17) ;

g) acquisition d’une troisieme zone (21) au
moyen d’une troisieme image (22) a un troisie-
me instant (23), la troisieme zone (21) se trou-
vant au moins partiellement a I'extérieur de la
deuxiéme zone (16) et le troisieme instant (23)
étant postérieur dans le temps au premier ins-
tant (14) et au deuxieme instant (18) ;

h) calcul de la position du deuxiéme élément
(19) détecté dans la deuxieme image (17) au
deuxiéme instant (18) en référence au troisieme
instant (23), la position se trouvant en-dehors
de la troisieme zone (21), et/ou calcul de la po-
sition de la deuxiéme image (17) en référence
au deuxiéme troisieme (23) ; et

i) insertion et affichage de la deuxiéeme image
(17) et/ou du deuxiéme élément (19) a la posi-
tion calculée a I'étape h) dans la deuxieme troi-
sieme (22) en tant que deuxieme élément virtuel
(24).

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon la re-
vendication 4, caractérisé en ce que le systeme
d’assistance a lamanoeuvre se base sur un procédé
pour manoeuvrer, avec lequel les étapes f) a i) sont
répétées dans des intervalles de temps prédéfinis,
ce par quoi des zones supplémentaires mutuelle-
ment adjacentes ou se chevauchant partiellement
sont acquises au moyen d’images supplémentaires
a des instants successifs, et les images supplémen-
taires sont enregistrées et/ou des éléments supplé-
mentaires sont détectés a l'intérieur des zones sup-
plémentaires dans les images supplémentaires, et
les positions des images et/ou des éléments supplé-
mentaires sontrespectivement calculées en référen-
ce a l'instant suivant et insérées puis affichées en
tant qu’éléments virtuels supplémentaires dans
image actuelle.

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon 'une
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le systéme d’assistance alamanoeuvre se base
sur un procédé pour manoeuvrer, avec lequel le pre-
mier élément (15) et/ou le deuxieme élément (19)
et/ou les éléments supplémentaires sont des struc-
tures statiques, notammentdes lignes, des bordures
de trottoir, des véhicules en stationnement, des bor-
nes ou d’autres structures délimitant et/ou identifiant
un emplacement de stationnement.

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon 'une
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le systéme d’assistance alamanoeuvre se base
sur un procédé pour manoeuvrer, avec lequel la par-
tie de la premiére zone (12) acquise par la premiére
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image (13) et ne chevauchant par la deuxiéme zone
(16) est affichée dans la deuxiéme image (17) eten-
dehors de la deuxieme zone (16).

Systeme d’assistance a la manoeuvre selon l'une
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le systéme d’assistance ala manoeuvre se base
sur un procédé pour manoeuvrer, avec lequel le cal-
cul de la position du premier élément (15) détecté
dans la premiere image (13) au premier instant (14)
en référence au deuxiéme instant (18) se base sur
une compensation du mouvement, et se base no-
tamment sur une translation du véhicule (10) et/ou
un angle de lacet du véhicule ou d’'une caméra (25,
26) disposée dans ou sur le véhicule (10) et/ou un
angle d’inclinaison du véhicule ou d’'une caméra (25,
26) disposée dans ou sur le véhicule (10) et/ou un
angle de roulis du véhicule ou d’'une caméra (25, 26)
disposée dans ou sur le véhicule (10).
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Fig. 2
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Fig. 3
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